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Abstract of EP1 308651 

The motor vehicle gearbox has parallel shafts 
and gearing with dogs (18) connected to sliding 
selector forks moved by the shafts between 
neutral and engaged positions. The shafts have 
actuators (10,12,14,16) to move the forks to their 
engaged positions and return drives towards 
independent dead point positions independent of 
the actuators. 
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(54) Boite de vitesses a selection masquee 



(57) L'invention propose une boite de vitesses a ar- 
bres paralleled et a engrenages comportant des crabots 
lies a des fourchettes coulissantes mues par des axes 
(10, 12, 14, 16) mobiles entre une position de point mort 
et deux positions de crabotage, caracterisee en ce 



qu'elle comporte des moyens d'actionnement des axes 
(10, 12, 14, 16) de fourchettes vers leurs positions de 
crabotage et des moyens de rappel des axes (10, 12, 
14, 16) de fourchettes vers leur position de point mort 
independants desdits moyens d'actionnement. 
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Description 

[0001] L'invention concerne une boTte de vitesses de 
vehicule automobile. 

[0002] Plus precisement, elle a pour objet une boTte 5 
de vitesses a arbres paralleles et a engrenages com- 
portant des dispositifs de crabotage des pignons fous 
qui sont susceptibles d'etre mus par des fourchettes 
portees par des axes coulissant entre une position de 
point mort et deux positions de crabotage. 10 
[0003] On connait de nombreux exemples de boites 
de vitesses de ce type. 

[0004] Dans une telle boite, chaque axe de fourchet- 
tes comporte generalement au moins une fourche, plus 
connue techniquement sous le nom de "crabot". Dans 15 
la suite de la presente description, cette fourche sera 
toujours designee par le terme "crabot". 
[0005] La boTte comporte un actionneur dont un doigt 
est destine a etre mu transversalement pour selection- 
ner un crabot lie a une fourchette, puis a etre mu axia- 20 
lement dans un sens determine pour craboter et/ou de- 
craboter le pignon fou associe a ladite fourchette. 
[0006] De ce fait, lors d'un passage d'un rapport cou- 
rant de transmission a un rapport ulterieur de transmis- 
sion associe a un autre axe de fourchette, le doigt de 25 
I'actionneur doit successivement etre mu axialement 
pour decraboter le rapport en cours, puis etre mu trans- 
versalement pour selectionner un autre axe de fourchet- 
tes, puis a nouveau etre mu axialement pour craboter 
le rapport ulterieur. 30 
[0007] Cette configuration pose un probleme de rapi- 
dite de passage des rapports lorsque la boTte est une 
boite de vitesse robotisee dans laquelle les deplace- 
ments de I'actionneur sont automatises. 
[0008] En effet, les nombreuses operations qui sont 35 
necessaires pour effectuer le passage precedemment 
evoque penalisent grandement la rapidite de reaction 
d'une telle boTte. 

[0009] Pour remedier a cet inconvenient, {'invention 
propose une boTte de vitesses du type decrit precedem- 40 
ment, dans laquelle la selection d'un rapport ulterieur 
peut etre "masquee", c'est a dire effectuee alors que le 
rapport courant est crabote. 

[0010] Dans ce but, elle propose que la boTte de vi- 
tesses comporte des moyens d'actionnement des axes 45 
.de fourchette dans leurs positions de crabotage, et des 
moyens de rappel vers leur position de point mort, inde- 
pendants desdits moyens d'actionnement. 
[0011] De preference, les moyens de rappel permet- 
tent de rappeler un premier axe vers sa position de point 50 
mort en preparant le deplacement d'un second axe vers 
une position de crabotage. 

[0012] Selon un mode de realisation particulier de l'in- 
vention, la boite de vitesses comporte un doigt de cra- 
botage et deux doigts de decrabotage. 55 
[0013] D'autres caracteristiques et avantages de l'in- 
vention apparaitront a la lecture de la description de- 
taillee qui suit pour la comprehension de laquelle on se 
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reportera aux dessins annexes dans lesquels : 

la figure 1 est une vue en perspective des axes de 
fourchettes d'une boite selon l'invention represen- 
ts dans une position selon laquelle tous les axes 
occupent une position de point mort, 
la figure 2 est une vue en perspective d'un action- 
neur pour les axes de fourchettes de la figure 1 , 
la figure 3 est une vue illustrant la position relative 
de I'actionneur de la figure 2 et des axes de four- 
chettes de la figure 1 lorsque tous les axes de four- 
chettes sont en position de point mort, 
la figure 4a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de 
I'actionneursuivant une configuration dans laquelle 
les axes de fourchettes sont en position de point 
mort et selon laquelle I'actionneur selectionne I'axe 
de fourchettes associe au rapport de marche arriere 
et au premier rapport de marche avant, 
la figure 4b est une vue de dessus des axes de four- 
chettes et de I'actionneur suivant la configuration 
de la figure 4a, 

la figure 5a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de 
I'actionneursuivant une configuration dans laquelle 
I'axe de fourchettes associe au rapport de marche 
arriere et au premier rapport de marche avant est 
actionne pour craboter le premier rapport de mar- 
che avant a partir de la configuration de la figure 4a, 
la figure 5b est une vue de dessus des axes de four- 
chettes et de I'actionneur suivant la configuration 
de la figure 5a, 

la figure 6a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de 
I'actionneur suivant une configuration dans laquelle 
I'actionneur selectionne I'axe de fourchettes asso- 
cie au deuxieme et troisieme rapports de marche 
avant a partir de la configuration de la figure 5a, 
la figure 6b est une vue de dessus des axes de four- 
chettes et de I'actionneur suivant la configuration 
de la figure 6a, 

la figure 7a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de 
I'actionneursuivant une configuration dans laquelle 
I'actionneur decrabote le premier rapport de mar- 
che avant a partir de la configuration de la figure 6a, 
la figure 7b est une vue de dessus des axes de four- 
chettes et de I'actionneur suivant la configuration 
de la figure 7a, 

la figure 8a est une vue laterale des branches des 
crabots des axes de fourchettes et des doigts de 
I'actionneursuivant une configuration dans laquelle 
I'actionneurcrabote le deuxieme premier rapport de 
marche avant a partir de la configuration de la figure 
7a, et 

la figure 8b est une vue de dessus des axes de four- 
chettes et de I'actionneur suivant la configuration 
de la figure 8a. 
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[0014] Dans la description qui va suivre, des chiffres 
de reference identiques designent des elements identi- 
ques. 

[0015] De maniere connue, une bolte de vitesses de 
vehicule automobile peut comporter au moins deux ar- 
bres paralleles longitudinaux (non representes), dont 
Tun, communement appele "arbre primaire", est sus- 
ceptible d'etre entraine par le moteur du vehicule, no- 
tamment par I'intermediaire d'un organe d'accouple- 
ment tel qu'un embrayage, et dont I'autre, commune- 
ment appele "arbre secondaire", entraine un pont lie en 
rotation a des roues du vehicule. 

[0016] De maniere connue, une telle boTte comporte 
au moins quatre engrenages (non representes) dans 
chacun desquels un pignon fou, monte a rotation sur un 
des arbres primaire ou secondaire, engrene avec un pi- 
gnon fixe porte par I'autre arbre pour etablir un rapport 
de transmission determine. La boTte comporte des cra- 
bots mobiles axialement qui sont susceptibles chacun 
de lier en rotation un pignon fou associe avec I'arbre qui 
leporte. Ces crabots sont commandes par des fourchet- 
tes associees. 

[0017] Pour commander ces fourchettes (non repre- 
sentees), la boTte comporte des axes 10, 12, 14,16 pa- 
ralleles de fourchettes, qui sont montees coulissants 
dans un carter (non represents) de la boTte, entre une 
position "PM" de point mort et deux positions extremes 
opposees de crabotage qui sont associees chacune a 
ractionnement d'une fourchette determinee et sur les- 
quelles les fourchettes sont montees par paire. 
[0018] Plus particulierement, les axes 10, 12, 14 et 16 
sont orientes suivant une direction axiale "A", et chaque 
axe est monte coulissant dans le carter suivant cette di- 
rection A. 

[0019] Sur la figure 1, tous les axes 10, 12, 14, 16 
occupent leur position "PM" de point mort. II sera com- 
pris que le crabotage d'un rapport ou d'un autre rapport 
d'un axe en vis-a-vis correspond a un deplacement de 
cet axe suivant la direction axiale "A" dans un sens ou 
dans I'autre a partir de la position "PM" de point mort. 
[0020] Dans le mode de realisation de I'invention qui 
a ete represents aux figures 1 a 3 et 4b a 8b, I'axe 10 
de fourchettes est associe au crabotage du rapport de 
marche arriere et d'un premier rapport de marche avant, 
I'axe 12 de fourchettes est associe au crabotage de 
deuxjeme et troisieme rapports de marche avant, I'axe 
14 de fourchettes est associe au crabotage de quatrie- 
me et cinquieme rapports de marche avant, et I'axe 16 
de fourchettes est associe au crabotage d'un sixieme 
rapport de marche avant. 

[0021] Cette configuration n'est pas limitative de I'in- 
vention, et I'ordonnancement des rapports associes aux 
axes pourraitetre different. La boTte pourraitaussi com- 
porter un nombre superieur d'axes associes au crabo- 
tage d'un nombre superieur de rapports de transmis- 
sion. 

[0022] Conformement a I'invention, la boTte comporte 
des premiers moyens communs d'actionnement des 
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axes 10, 12, 14, 16de leurs positions "PM"de point mort 
vers leurs positions de crabotage, qui sont indepen- 
dants de seconds moyens communs de rappel des axes 
10. 12, 14, 16 de leurs positions de crabotage vers leurs 

5 positions "PM" de point mort, pour permettre, lorsqu'une 
fourchette courante associee a un rapport courant est 
maintenue actionnee dans sa position de crabotage par 
les premiers moyens, la selection prealable d'une four- 
chette ulterieure associee a un rapport ulterieur par les 

10 memes premiers moyens, puis I'actionnement de ladite 
fourchette ulterieure associee au rapport ulterieur par 
les premiers moyens vers sa position de crabotage pen- 
dant que la fourchette courante est rappelee simultane- 
ment par les seconds moyens vers sa position "PM" de 

15 point mort. 

[0023] Plus particulierement, les premiers moyens 
communs d'actionnement des axes 10. 12, 14, 16 com- 
ponent par exemple, pour chaque axe 10, 12, 14, 16, 
deux crabots voisines 1 8 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 30 et 

20 32 comportant chacune deux branches paralleles, qui 
font saillie suivant la direction laterale "L" a partir de cha- 
que axe de fourchettes 10, 12, 14, 16, lesdits crabots 
18 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 etant decalees, 
inversement Tune de I'autre de part et d'autre de la po- 

25 sition "PM" de point mort de I'axe de fourchette, respec- 
tivement suivant une premiere direction "T" transversale 
de selection, orthogonale a la direction axiale "A" des 
axes, et suivant la seconde direction axiale "A" de cra- 
botage correspondarit a celle des axes 10, 12, 14, 16. 

■30 [0024] Tous les crabots 1 8 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 
30 et 32 sont sensiblement agencees dans un meme 
plan "P". Si, pour des raisons d'encombrement, les axes 
10. 12, 14, 16 doivent etre agences en decalage les uns 
des autres suivant la direction laterale "L" comme repre- 
ss sente a la figure 1, les crabots 18 et 20, 22 et 24, 26 et 
28, 30 et 32 sont alors prevues avec une dimension pri- 
se suivant la direction laterale "L" qui est variable pour 
que leurs extremites soient toutes agencees dans le 
plan "P". 

40 [0025] Dans une position de point mort de tous les 
axes 10 12, 14, 16 de fourchettes qui est representee a 
la figure 1, les paires de crabots 18 et 20, 22 et 24, 26 
. et 28, 30 et 32 sont alignees deux a deux suivant la pre- 
miere direction transversale "T" de selection. Ainsi la 

45 boite de vitesses comporte une premiere ligne "L1" de 
crabots 18, 22, 26, 30 qui sont associees respective- 
ment, du haut vers le bas de la figure 1, au crabotage 
des pignons fous associes au rapport de marche arriere 
et aux deuxieme, quatrieme et sixieme rapport de .mar- 

50 che avant, et une seconde ligne "L2" de crabots 20, 24, 
28, 32 qui sont associees respectivement au crabotage 
des pignons fous associes aux premier, troisieme et cin- 
quieme rapport de marche avant. 
[0026] Ainsi, le crabot 18 comporte une branche 181 

55 agencee a proximite de sa position "PM" de point mort 
et une branche 182 agencee a proximite de sa position 
de crabotage. De meme, les crabots 20, 22, 24, 26, 28, 
30 et 32 comportent chacune respectivement une bran- 
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che 201, 221, 241, 261, 281, 301. et 321 agencee a 
proximite de sa position "PM" de point mort et une bran- 
che 202, 222, 242, 262, 282, 302 et 322 agencee a 
proximite de sa position de crabotage. 
[0027] De ta sorte, chaque paire de branches 181 et 
182,201 et 202, 221 et 222, 241 et242, 261 et 262, 281 
et 282, 301 et 302, 321 et 322 du crabot respectif 18, 
20, 22, 24, 26, 28, 30, 32 delimite un logement respectif 
183, 203, 223, 243, 263, 283, 303, 323. 
[0028] Comme I'illustrent la figure 2 et plus particulie- 
rement la figure 3, les premiers moyens communs d'ac- 
tionnement des axes 10, 12, 14, 16 comportent aussi 
un doigt 34 de crabotage solidaire d'un actionneur 36, 
commun a tous les axes 10, 12, 14, 16, qui est mobile 
sensiblement dans le plan "P" des crabots suivant la 
premiere direction transversale "T" de selection et sui- 
vant la seconde direction axiale "A" de crabotage. Le 
doigt 34 de crabotage est d'une epaisseur transversale 
sensiblement egale a Tencombrement transversal des 
branches 181 et 201, 221 et 241, 261 et 281 ,301 et321 
des deux crabots 18 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 
voisines. 

[0029] Par ailleurs, comme I'illustrent les figures 1 et 
2, le doigt 34 de crabotage est d'une largeur "I" axiale 
qui est inferieure a la distance axiale "d M separant les 
deux crabots 18 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 voi- 
sines. Comme I'illustrent les figures 3 et suivantes, cette 
configuration permet au doigt 34 d'etre recu entre les 
deux crabots 18 et 20, 22 et 24, 26 et 28, 30 et 32 voi- 
sines d'un axe 10, 12, 14, 1 6, 18 respectif pour pousser, 
comme on le verra ulterieurement, une branche adja- 
cente 181 , 201 , 221 , 241 , 261 , 281 , 301 ou 321 de Tune 
ou I'autre des deux crabots 18, 20, 22, 24, 26, 28, ou 
32, de maniere a actionner I'axe 10, 12, 14, 16 associe 
dans le sens de crabotage d'un crabot determine. 
[0030] Comme I'illustrent les figures 2 et suivantes, 
les seconds moyens communs de rappel des axes 10, 
12, 14, 16, 18 comportent deux doigts 38 et 40 de de- 
crabotage qui sont solidaires de Tactionneur 36 et qui 
sont decales inversement i'un de Tautre de part et 
d'autre du doigt 34 de crabotage, sensiblement trans- 
versalement et axialement d'une maniere analogue aux 
crabots 1 8, 20, 22, 24, 26, 28 precedemment evoquees. 
Chaque doigt de decrabotage 38, 40 est alternative- 
ment destine, apres que Tactionneur 36 ait ete mu en 
rotation dans un sens determine pour que le doigt 34 de 
crabotage repousse suivant la direction "A" une branche 
181, 201, 221, 241, 261, 281, 301, 321 d'un crabot 18, 
20, 22, 24, 26, 28, 30, 32 determinee associee a Tac- 
tionnement d'un crabot determine, Tactionneur etant 
alors mu transversalement suivant la direction T, a pe- 
netrer dans I'autre crabot 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32 
pour preparer le rappel dudit crabot. 
[0031] Le detail des deplacements successifs de Tac- 
tionneur 36 lors d'un changement de rapport seront ex- 
plicites ulterieurement dans la presente description. 
[0032] Pour permettre les deplacements de Taction- 
neur 36 suivant les directions axiale "A" et transversale 
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T, le corps 42 de Tactionneur commun est monte tour- 
nant et coulissant dans le carter (non represents) de la 
boTte autour d'un axe de direction transversale "T". 
[0033] Par ailleurs, les doigts de crabotage 34 et de 

5 decrabotage 38 et 40 sont formes aux extremites de 
bras respectifs 44, 46, et 48 qui s'etendent radialement 
a partir du corps 42 de Tactionneur 36. . 
[0034] Comme Tillustre la figure 2, pour assurer le 
contact avec les crabots 1 8, 20, 22, 24, 26, 28, 30 et 32, 

10 le doigt 34 de crabotage comporte deux faces opposees 
50 et 52 de contact, qui sont conformees en portion de 
cylindre convexe oriente suivant la premiere direction 
transversale T, pour cooperer avec les faces adjacen- 
tes des branches 181, 201, 221, 241, 261, 281, 301, 

15 321 des crabots 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30 et 32. 

[0035] D'une maniere analogue, pour assurer le con- 
tact avec les crabots 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30 et 32, 
chaque doigt 38, 40 de decrabotage comporte une face 
associee 54, 56 de contact, qui est tournee a Toppose 

20 du doigt 34 de crabotage, et qui est conformee en por- 
tion de cylindre convexe oriente suivant la premiere di- 
rection transversale T, pour cooperer avec une face in- 
terieure d'une branche 182, 202, 222, 242, 262, 282, 
302, 322 du crabot 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30 et 32 as- 

25 socie lors du rappel du crabot. 

[0036] Par ailleurs, chaque doigt 38, 40 de decrabo- 
tage comporte une face d'echappement 58, 60, sensi- 
blement positionnee dans le plan "P" lorsque le moyen 
d'actionnement est en position point mort pour permet- 

30 tre au doigt 38, 40 de decrabotage de s'echapper du 
crabot 18, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32 qui est repoussee 
par le doigt 34 de crabotage. 

[0037] Le fonctionnement de la boTte de vitesses sera 
mieux compris a la lumiere des figures 4a a 8b, qui il- 

35 lustrent a titre d'exemple le fonctionnement des moyens 
d'actionnement et des moyens de rappel lors du passa- 
ge montant du premier rapport de marche avant au 
deuxieme rapport de marche avant. 
[0038] Dans la position de point mort des axes 10, 12 

40 telle que representee a la figure 4b, Tactionneur 36 oc- 
cupe une position neutre dans laquelle le doigt de cra- 
botage 34 est agence entre les branches 181 et 201 des 
crabots 18 et 20 qui ne sont pas sollicitees axialement. 
Comme Tillustre plus particulierement la figure 4a, le 

45 doigt de decrabotage 38 est agence sensiblement au- 
dessus et en avant du logement 183 du crabot 18 et le 
doigt de decrabotage 40 est agence en dessous et en 
avant du logement 203 du crabot 20. 
[0039] Compte tenu de la configuration precedem- 

50 ment decrite, le crabotage du premier rapport de mar- 
che avant est obtenu a Taide d'un mouvement de rota- 
tion de Tactionneur 36 dans le sens horaire. Le doigt de 
crabotage 34 pousse alors la branche 201 du crabot 20 
entraTnant I'axe de fourchette 10 suivant la direction A. 

55 [0040] La position obtenue est celle des figures 5a et 
5b. Dans cette position, la face 50 du doigt de crabotage 
a pris appui sur la face exterieure de la branche 201 du 
crabot 20, et a ainsi provoque le crabotage du premier 
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rapport de marche avant. 

[0041] Le doigt de decrabotage 38 est toujours agen- 
ce sensiblement au-dessus et en avant du iogement 
183 du crabot 18 et le doigt de decrabotage 40 est tou- 
jours agence en dessous et en avant du Iogement 203 
du crabot 20, puisqu'ils ont tous deux accompagne le 
mpuvement de rotation de I'actionneur 36. 
[0042] A partir de cette position de crabotage du pre- 
mier rapport de marche avant, la selection du rapport 
suivant, c'est a dire dans la configuration presente, la 
selection du deuxieme rapport de marche avant, peut 
avantageusement etre effectuee sans decraboter le 
premier rapport de marche avant, comme illustre aux 
figures 6a a 8b. 

[0043] La selection du deuxieme rapport de marche 
avant s'effectue d'abord, comme illustre aux figures 6a 
et 6b, en commandant I'actionneur 36 suivant un mou- 
vement de coulissement vers le bas de direction trans- 
versale "T". 

[0044] A Tissue de ce mouvement, la face 50 du doigt 
34 de crabotage a glisse le long de la face exterieure 
de la branche 201 du crabot 20, maintenant ainsi le pre- 
mier rapport de marche avant crabote. Simultanement, 
le doigt de decrabotage 38 penetre dans le Iogement 
183 situe entre les branches 181 et 182 du crabot 18, 
tandis que le doigt de decrabotage 40 descend au ni- 
veau du crabot 20 sans toutefois penetrer dans le Ioge- 
ment 203.de celle-ci, puisque I'actionneur 36 est pivote 
et que le doigt de decrabotage 40 est agence en avant 
de ce crabot 20, suivant la direction laterale "L". 
[0045] A Tissue de cette etape, on remarquera que le 
decrabotage du premier rapport de marche avant est 
d'ores et deja selectionne puisque la face de contact 54 
du doigt de decrabotage 38 est prete a actionner le cra- 
bot 18 pour ramener Taxe 10 en sens inverse. De meme, 
on remarquera que le crabotage du deuxieme rapport 
de marche avant est deja selectionne puisque le doigt 
de crabotage 34 est axialement en regard du crabot 22 
qui est susceptible de commander Taxe 1 2 pour provo- 
quer le crabotage du deuxieme rapport de marche 
avant. 

[0046] Puis, comme Tillustrent les figures 7a a 8b, I'ac- 
tionneur 36 est commande suivant un mouvement de 
rotation inverse, c'est a dire dans le sens anti-horaire. 
[0047] Dans une premiere phase de ce mouvement 
de rotation qui est representee aux figures 7a et 7b, I'ac- 
tionneur 36 a conduit la face de contact 54 du doigt de 
decrabotage 38 a prendre appui sur la face interieure 
de la branche 182 du crabot 18 et a pousser ainsi Taxe 
10 de maniere a provoquer le decrabotage du premier 
rapport de marche avant. Une fois le decrabotage du 
premier rapport de marche avant effectue, le doigt de 
decrabotage 38 s'echappe du Iogement 183 du crabot 
1 8, sa face d'echappement 60 ne rencontrant pas le cra- 
bot 18 au cours du mouvement de rotation de I'action- 
neur 36. 

[0048] Simultanement, le doigt 34 de crabotage, qui 
se deplace sensiblement axialement, passe sous le cra- 
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bot 18 et se rapproche du crabot 22, 
[0049] On remarquera que le doigt de decrabotage 40 
penetre alors dans le Iogement 203 du crabot 20 pour 
preparer le rappel de Taxe 12 vers sa position de point 
5 mort dans le cas ou Ton effectuerait un passage des- 
cendant du deuxieme rapport de marche avant au pre- 
mier rapport de marche avant ou "retrogradage", d'une 
maniere identique a celle selon laquelle le doigt de de- 
crabotage effectue a effectue le rappel de Taxe 10 vers 
10 sa position de point mort. Ceci est rendu possible par la 
configuration sensiblement plane de la face d'echappe- 
ment 58 du doigt de decrabotage 40 qui ne s'oppose 
pas a la penetration dans le Iogement 203. 
[0050] Enfin, dans une seconde phase du mouve- 
*5 ment de rotation inverse de I'actionneur 36 qui est re- 
presentee aux figures 8a et 8b, le mouvement de rota- 
tion de I'actionneur 36 conduit la face 52 du doigt 34 de 
crabotage a prendre appui sur la face exterieure de la 
branche 221 du crabot22, ce qui a poureffetde pousser 
20 le crabot 22 et d'actionner Taxe 12 dans le sens du cra- 
botage du deuxieme rapport de marche avant. 
[0051] Le doigt de decrabotage 40 demeure dans le 
Iogement 203 du crabot 20, pret a preparer le rappel de 
Taxe 1 2 vers sa position de point mort pour un retrogra- 
25 dage eventuel. 

[0052] II sera compris que le doigt de crabotage 34 
. est destine a permettre le crabotage des rapports de la 
boTte, alors que les doigts 38 et 40 sont selectivement 
destines a permettre le decrabotage des rapports de la 
30 boTte en fonction du sens montant ou descendant des 
changements de rapport. Le doigt 38-de decrabotage 
est destine a assurer le decrabotage d'un des axes 10, 
1 2, 14, 16 lors d'un passage montant, tandis que le doigt 
40 de decrabotage est destine a assurer le decrabotage 
35 d'un des axes 10, 12, 14, 16 lors d'un passage descen- 
dant, ou retrogradage. 

[0053] L'invention trouve a s'appliquer dans le cadre 
d'une commande automatisee de I'actionneur 36, et elle 
permet avantageusement d'effectuer la selection d'un 
to rapport ulterieur alors que le rapport courant est enga- 
ge. La selection est dite "masquee". 
[0054] A ce titre, la boTte de vitesses selon l'invention 
permet de reduire considerablement la duree de passa- 
ge des rapports d'une telle boTte. 

45 

Revendications 

1. BoTte de vitesses a arbres paralleles et a engre- 
50 nages comportant des dispositifs de crabotage des 

pignons fous lies a des fourchettes coulissantes 
mues par des axes (10, 12, 14, 16) mobiles entre 
une position de point mort et deux positions de cra- 
botage, caracterisee en ce qu'elle comporte des 
55 mpyens d'actionnement des axes (10, 12, 14, 16) 

de fourchettes vers leurs positions de crabotage et 
des moyens de rappel des axes (10, 12, 14, 16) de 
fourchettes vers leur position de point mort inde- 
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pendants desdits moyens d'actionnement. 

2. BoTte de vjtesses selon la revendication 1, ca- 
racterisee en ce que les moyens de rappel per- 
mettent de rappeler un premier axe (10) de four- 5 
chettes vers sa position de point mort tandis qu'ils 
selectionnent un second axe (12) de fourchettes 
prealablement a son deplacement vers une position 

de crabotage. 

10 

3. BoTte de vitesses selon la revendication 1 ou 2, 
caracterisee en ce que chaque axe (10, 12, 14, 
16) de fourchette est lie a deux crabots (18, 20, 22, 
24, 26, 28, 30, 32) decales axialement et transver- 
salement. 15 

4. BoTte de vitesses selon Tune quelconque des re- 
vendications 1 a 3, caracterisee en ce qu'elle com- 
porte un doigt de crabotage (34) mobile suivant une 
direction transversale de selection et une direction 20 
axiale de crabotage et deux doigts de decrabotage 
(38, 40). 

5. BoTte de vitesses selon la revendication prece- . 
dente, caracterisee en ce que le doigt de crabota- 25 
ge (24) a une epaisseur transversale sensiblement 
egale a Tencombrement transversal des branches 

de deux crabots voisins sur un axe, et une largeur 
axiale inferieure a la distance separant les deux cra- 
bots voisins, de maniere a etre recu entre ceux-ci 30 
pour pousser vers leurs positions de crabotage. 

6. BoTte de vitesses selon la revendication 4 ou 5, 
caracterisee en ce que les deux doigts de decra- 
botage (38, 40) sont decales transversalement et 35 
axialement de facon opposee par rapport au doigt 

de crabotage (34) de maniere a penetrer dans un 
crabot d'un premier axe en vue du rappel e celle-ci 
dans sa position de point mort prealablement au de- 
placement d'un second axe vers sa position de 40 
point mort. 

7. BoTte de vitesses selon la revendication 4, 5 ou 
6, caracterisee en ce que le doigt de crabotage 
(34) et les deux doigts de crabotage (38, 40) sont 45 
montes sur un actionneur commun (36) dont le 
corps (42) est monte tournant et coulissant dans le 
carter de la boTte. 

8. BoTte de vitesses selon Tune des revendications 50 
4 a 7, caracterisee en ce que les doigts (34) de 
crabotage et de decrabotage (38, 40) sont formes 
aux extremites de bras (44, 46, 48) qui s'etendent 
radialement a partir du corps (42) de I'actionneur 
(36). 55 

9. BoTte de vitesses selon Tune des revendications 
4 a 8, caracterisee en ce que le doigt (34) de cra- 



botage comporte deux faces (50, 52) cooperant 
avec les faces adjacentes des branches (1 81 , 201 , 
221, 241, 261, 281, 301, 321) des crabots (18, 20, 
22, 24, 26, 28, 30, 32). 

1 0. BoTte de vitesses selon Tune des revendications 
6 a 9, caracterisee en ce que chaque doigt (38, 
40) de decrabotage comporte une face (54, 56) de 
contact, cooperant avec une face interieure d'une 
branche (182, 202, 222, 242, 262, 282, 302, 322) 
du crabot (18, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32) associe 
lors du rappel de I'axe. 

1 1 . BoTte de vitesses selon Tune des revendications 
4 a 10, caracterisee en ce que chaque doigt (38, 
40) de decrabotage comporte une face (58, 60) 
d'echappement, pour permettre au doigt (38, 40) de 
decrabotage de s'echapper du crabot (18, 20, 22, 
24, 26, 28, 30, 32) qui est repoussee par le doigt de 
crabotage (34). 

12. BoTte de vitesses selon Tune des revendica- 
tions, caracterisee en ce que, dans la position 
(PM) de point mortde tous les axes (10, 12, 14, 16), 
les paires de crabots (18, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32) 
sont alignees deux a deux suivant la premiere di- 
rection (T) transversale de selection. 

12. BoTte de vitesses selon la revendication prece- 
dente, caracterisee en ce qu'elle comporte une 
premiere ligne (L1) de crabots (18, 22, 26, 30) qui 
sont associees respectivement au crabotage des 
pignons fous associes au rapport de marche arriere 
et aux deuxieme, quatrieme et sixieme rapport de 
marche avant, et une seconde ligne (L2) de crabots 
(20, 24, 28, 32) qui sont associees respectivement 
au crabotage des pignons fous associes aux pre- 
mier, troisierne et cinquieme rapport de marche 
avant. 
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FIG. 2 
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